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深溝形誘導電動機特性算定円線図法 に お け る




Error of Zso， which is presumably from testing 
results of induction motor 
Hiroshi. Fujita. 
At induetion motor which has d田p，slot.effect， the locus of 1<田ked impedance that is correspon・
ding wi出each slip is moving on oxponential c町ve.
So， Zso which has been prl田umed by proportional method， from the results of Rock.test in 
rated frequency and 1/2・.rated frequency， has some error. 
And the larger the d田p.slot.effect， the larger this error. 
ま え が き
最近， 中容量誘導電動機に於て も 電源に余裕の危 る
場合， 直入起動を行な う 事が多 く な る傾向に あ り ， ま
た工作機用電動機に於て は反覆使用 頻 度が多 く な る 傾
向が あ る ため， 誘導電動機の特性を正確に把握す る 試
験方法の必要性が論じられて い る 。 よ っ て， 現在， 特
殊円線図法に よ り 特性を 算定す る と き 用 い ら れ る 。
Zso推定方法に関す る 誤差を求め てみた。
よ り 正確な特性の算定を心要とす る 場合に 参考に な る
と 恩われ る の で こ こ に報告す る 。
1 .  深溝効果 に よ る抵抗増加率(Kr)とリア ク タ
ンス減少率(Kx)との 関係
深務効果に よ る 抵抗増加率 (Kr)
及び リ ア ク タ ン ス 減少率は平行務及
び梯形深溝の場合図一 1 の よ う に導
体上辺を a l(cm) ， 下 辺を 向 (cm) ， 
高 さ をh (cm) と し
導体固有抵抗を ρ (.n.jmm2-m) ，
周波数を f， 滑 り をS， と す る と (9)式
2斗 及び帥式の よ う に あ らわさ史(Z。
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こ の 関係を上辺と 下辺の比 u' = (a d a.) ごと にKrと
Kx が如何に変 る か求め てみ る と 表ー 1 の よ う に な
る。
表u' 1�1 1 1 2 3 4 6 
Kr 1.20 1.90 3.10 4.10 5.00 
u'=1.0 
Kx 0.97 0.76 0.50 0.40 0.30 
Kr 1.10 2.00 3.20 4.50 5.50 6.50 
u'=0.8 
Kx 1.00 0.77 0.50 0.39 0.31 0.24 
Kr 1.10 2.10 3.60 5.00 6.30 7.60 
u'=0.6 
Kx 1.00 0.7 8 0.51 0.40 0.31 0.20 
Kr 1.10 2.30 4.30 6.10 7.80 9.40 
u'=O.4 
Kx 1.00 0. 80 0.57 0.43 0.33 0.2 8 
Kr 1.10 2.50 4.90 7.00 9.00 11.0 
u'=0.3 
Kx 1.00 0. 80 0.59 0.45 0.36 0.30 
Kr 1.10 3.00 5. 80 8.40 11.3 14.0 
u'=0.2 
Kx 1.00 0.79 0.57 0.43 0.37 0.31 
Kr 及 び Kx の 値
表-1でu'毎にKr及びKxを求めたがこの値は設
計値から求められる値で あって，試験値に現れる増加





u' I�\ 1 1 2 1_3 J 4 I 5_� 
Kr一1 0.20 0.90 2.10 3.10 4.00 
u'=1.0 
l-Kx 0.03 0.24 0.50 0.60 0.70 
Kr-l 0.10 1.00 2.20 3.50 4.50 5.50 
u'=0. 8 
l-Kx 。 0.23 0.50 0.61 0.69 0.76 
Kr-1 0.10 1.10 2.60 4.00 5.30 6.60 
u'=0.6 
l-Kx 。 0.22 0.49 0.60 0.69 0. 80 
Kr-l 0.10 1.30 3.30 5.1 6. 80 8.40 
u'=0.4 一
l-Kx 。 0.20 0.43 0.57 0.67 0.72 
Kr-l 0.10 1.50 3.50 6.00 8.00 10.00 
u'=0.3 
l-Kx 。 0.20 0.41 0.55 0.64 0.70 
一
Kr-l 0.10 2.00 4. 80 7.40 10.30 
u'=0.2 
l-Kx 。 0.20 0.43 0.57 0.63 0.69 
(Krー1 )及び(l-Kx)の値
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表-2より (Krー1 ) と ( l-Kx) の関係を図に




























図-2 (Kr-1 ) : ( 1 -Kx)関係曲線
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図 -3 u'とaの 関 係




















即ち， 実際には指数曲線にそ っ て ベ ク ト ル軌跡が変
化 し み よ り 滑 り が小 さ く な る に従い Zsoに近ずき 同
期速度時 (深溝効果のない時〉 の換算拘束イ ン ピ ー ダ
ン ス は Zsoに な る 。
し か し ， 現在行われ て い る 方法は Zs よ り 1/2 定格周
波数時の イ ン ピ ー ダ ン ス ベク ト ノレ Z"sを通 り ZsZ"s:
Z"s Z'so= 5 : 3 に な る 点に Z'soを定め， そ の 点を 同
期速度時の換算拘束イ ン ピ ー ダンス と し て い る 。 こ の
こ と か ら 明かな よ う に現在用 い られている 方法に よ る
同期速度時の換算拘束イ ン ピ ー ダ ン ス は 図- 4 上 の
Zsoと Z'soの差に相当す る 誤差を有 し て い る こ と にな
る 。 こ の誤差は深溝効果の大き い程大に な る 事は図
2 から 容易に推定出来る であろ う 。
車吉 論
滑 り ごと に対応す る 拘束イ ン ピ ー ダ ン ス は起動から
向期回転数に至 る 間指数曲線を画い て ベ ク ト ルが移動
す る α従っ て直線的に イ ン ピ ー ダ ンスベ ク ト ルが移動
す る も の と し て推定 し た Z'soは誤差を有 し ， そ の大
き さ は深溝効果の大き い程大であ る 。 こ の場合拘束イ
ン ピ ー ダ ン ス の絶対値 も さ る 事なが ら 力 率角 も 大 き い
誤差を有す る こ と にな る 。 こ の誤差の大き さ 及び修正
方法について は後報す る 。
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